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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(3) Emulationsmodul zur Generierung von Signalen zur Erfassung von Fahrsituationen 

(§7) Die Erfindung bezieht sich auf eine Einrichtung zum Be- 
reitstellen von Signalen fur Fahrzeugsysteme (25, 26, 27, 
28). Diese generiert unter Berucksichtigung aufcerer Ein- 
flusse Ansteuerungssignale (6) fur Aktoren (11) fur Fahr- 
zeugsysteme (14). Ein Schatzmodul (7, 36) erfa&t Ein- 
gangssignale (5, 33) von Sensoren (4, 16, 22) fur auRere 
Einfiusse und stellt darauf ermittelte, die augenblickliche 
Fahrsituation charaterisierende GroBen (8, 37), Fahrzu- 
standsregler (9) a Her Fahrzeugsysteme (25, 26, 27, 28) zur 
Verfugung. 
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Beschreibung der daflir erforderliche Rechenaufwand proportional, im 

vorliegenden Falle quadratisch zur Anzahl der Sensoren an- 
Technisches Gebiet wachst. 



f 00011 In modernen Kraftfahrzeugen werden heute zuneh- 5 
mend Fahrzeugsysteme wie ESP, ABS, TCS und so weiter 
eingesetzt, die eine Schnittstelle zum Fahrzeug, die Senso- 
ren, benotigen. Mittels der Sensorik rechnet jedes einzelne 
System diejenigen BewegungsgroBen aus, die es regeln soil. 
Die Sensorinformation erfahren teilweise eine aufwendige 10 
Verarbeitung, urn so Basisinfonnationen wie die tatsachli- 
che Fahrzeuggeschwindigkeit uber Grund berechnen zu 
konnen. Andere im Kraftfahrzeug vorhandene Systeme be- 
stimmen zum Teil identische GroBen, sodaB identische phy- 
sikalische GroBen mit unterschiedlichen Werten belegt sein 15 
konnen. 

Stand der Tcchnik 

[0002] EP 0 613 428 Bl betriffi ein Bussystem. Dieses ist 20 
fiir ein Kraftfahrzeug vorgesehen und umfaBt eine mehrere 
Steuergerate niiteinander verbindenden Bus. Die auf den 
Bus ubertragenen Daten werden in einer zenlralen Einrich- 
lung ausgewertet. Die Einrichtung ist als Datenniodul aus- 
gebildet, durch welches die auf den Bus ubertragenen Daten 25 
ausgelesen und aus ihnen zeitunkritische Informationen er- 
zeugt werden. Diese Informationen werden als Nachrichten 
mit geringer Sendewiederholfrequenz iiber den Bus ausge- 
geben, wobei sie von den einzelnen Steuergeraten bei Be- 
darf dem Bus entnommen werden konnen. 30 
[0003] DE 39 17 979 C2 bezieht sich auf eine Emulati- 
ons vorrichtung fur ein Steuergerat, insbesondere ein Ziind- 
und/oder Einspritzsteuergerat fur Brennkraftmaschinen. Es 
sind ein Mikroprozessor und ein Daten~/Programm-Lese- 
speicher (EPROM oder dergleichen) vorgesehen, wobei .IS 
eine Datenmanipulationsvorrichtung integriert ist die einen 
Schreib-/Lesespeicher (RAM) aufweist. Der Schreib-ZLese- 
speicher ist mit einem Mikroprozessor verbunden und ein 
externes, an eine insbesondere serielle Schnittstelle des 
Steuergerates anschlieBbares Bediengerat ist zur Verande- 40 
rung von Daten des Schreib-ALesespeichers voigesehen. Die 
im Gehause des Steuergerates angeordnete Daten-Manipu- 
lations vorrichtung weist eine Umschaltvorrichtung zur Um- 
schaltung des Lesezugriffs auf den Schreib-ZLesespeicher 
oder den Daten-/Programm-Lesespeicher auf, wobei der 45 
Schreib-ZLesespeicher uber Busleitungen mit dem Mikro- 
prozessor verbunden ist. 

[0004] Je mehr Sensoren zur Erfassung von Signalen an 
Kraftfahrzeugen vorgesehen werden, desto aufwendiger ge- 
staltet sich die Architektur zur Verarbeitung der sich einstel- 50 
lenden Sensorinformationsflut. In heutigen Fahrzeugsyste- 
men wie beispielsweise dem ESP-Fahrzeugsystem werden 
etwa 10% des Prograrhmcodes nur durch die Bestimmung 
von Basisinformationen wie der Fahrzeuggeschwindigkeit 
uber Grund benougt. Die Fahrzeuggeschwindigkeit iiber 55 
Grund wird auch in anderen Fahrzeugsystemen so beisipeis- 
weise dem ABS- System urn nur eines zu nennen, nochmals 
berechnet, so daB eine redundante Information vorliegt. Es 
kann vorkomrnem daB in einem Kraftfahrzeug die gleichen 
physikalischen GroBen von verschiedenen Fahrzeugsyste- 60 
men wie den eben angesprochenen Fahrzeugsystemen ESP 
und ABS gleichzeitig mit unterschiedlichen Werten belegt 
sind. Innerhalb jedes einzelnen Systems werden die Senso- 
ren daraufhin uberpruft, ob deren Signale plausibel sind. 
Eine solchc System architektur blcibt bci cincr beschrankten 65 
Anzahl von Sensoren uberschaubar. Mit zunehmender An- 
zahl von Sensoren hat jeder Regler eines jeden Fahrzeugsy- 
stems mehr und mehr Informationen zu verarbeiten, sodaB 



Darstellung der Erfindung 

[0005] Die mit der erfindungsgemaBen Losung erzielba- 
ren Vorteile sind vor allem daran zu erblicken, daB eine 
mehrfache Berechnung relevanter physikalischer GroBen, 
wie der tatsachliehen Fahrzeuggeschwindigkeit iiber Grund 
nun mehr ausgeschlossen ist und Plausibilitatspriifungen in 
verschiedenen Fahrzeugsystemen nunmehr entfallen kon- 
nen. Durch die Integration eines Schatzmoduls kann die 
Fahrzeugbewegung nahrungsweise beschrieben werden, es 
las sen sich ferner auBere StorgroBen mittels der zur Verfu- 
gung stehenden Sensorik beschreiben, so daB diese Daten 
alien im Kraftfahrzeug vorhandenen Reglern der verschie- 
denen Fahrzeugsystemen zur Vcrfugung gcstcllt werden 
konnen. 

[0006] Die augenblickliche Fahrzeugbewegung kann 
durch die Erfassung auBerer Einfliisse, wie dem Erkennen 
von Aquaplaning, der Erkennung einer Steilwand, der Er- 
kennung einer geneigt verlaufenen Fahrbahn, einer Reib- 
wertpotentialabschatzung in Bezug auf den Fahrbahnbelag, 
der Seitenwinderfassung, der Fahrspurerkennung sowie der 
Detektion des Abstandes vom Vordermann mit groBerer Zu- 
verlassigkeit durch ein diese Einfliisse berucksichtigendes 
Schatzmodul bestimmt werden. Das Schatzmodul (Kalman- 
Bucy-Filter, Zustandsautomat), erfaBt die auBeren Stellgro- 
Ben iiber die im Kraftfahrzeug ohnehin bereits vorhandene 
Sensorik, so daB RegelgroBen gebildet werden konnen, die 
alien Reglern aller Fahrzeugsysteme zur Verfiigung gestellt 
werden konnen. Das Schatzmodul generiert auch solche Si- 
gnale, die als Eingangssignale aller Regler dienen konnen 
und sichert so das Vorliegen von Eingangssignalen fur sol- 
che Regler, deren spezielle Sensorik fortgefallen sein kann. 
Das Schatzmodul, welches den verschiedenen im Kraftfahr- 
zeug vorgesehenen Fahrzeugsystemen hierarchisch uberge- 
ordnet sein kann, ubernimmt die Bereitstellung die aktuelle 
Fahrsituauon beschreibender GroBen, so daB diese als Re- 
gelgroBen individuellen Fahrzustandsreglern der einzelnen 
Fahrzeugsysteme vorgegeben werden konnen. Die jeweili- 
gen Fahrzustandsregler der individuellen Fahrzeugsysteme 
erhalten die Sollwerte der RegelgroBen vom Fahrer des 
Fahrzeugs. Die Ausgangssignale der Fahrzustandsregler 
werden in Ansteuersignale fiir Aktuatoren umgewandelt, die 
als Vorgaben des Fahrers unter Berucksichtigung der aktuel- 
len Fahrsituation, eingeschatzt durch das Schatzmodul, um- 
setzen. 

[0007] In Sensierungseinheiten oder an den einzelnen 
Fahrzeugkomponenten aufgenommene Sensoren sind bei- 
spielsweise Drehraten- und Beschleunigungen erfassende 
Sensoren, Raddrehzahlsensoren, Lenkwinkelsensoren, 
Bremsvordrucksensoren, die ACC-Sensorik sowie Radar- 
und Ultraschallsensoren zur Bestimmung des Abstandes 
zum vorausfahrenden Fahrzeug beispielsweise. Als Fahr- 
zeugsysteme sind zu nennen ABS, TCS und ESP sowie wei- 
tere Systeme. 

Zeichnung 

[0008] Anhand der Zeichnung wird die Erfindung nach- 
stehend naher erlautert. Es zeigt: 

[0009] Fig. 1 Den Aufbau und die Funktionsweise heuti- 
gcr Fahrzeugsysteme, 

[0010] Fig. 2 die Funktionsweise von Fahrzeugsystemen 

mit Schatzmodulen in einer ersten Ausbaustufe, 

[0011] Fig. 3 die Funktionsweise von Fahrzeugsystemen, 
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deren Sensierungseinheit ein mil einem Datenbus zusam- 
menarbeitendes Schatzmodul enthalt, 

[0012] Fig. 4 eine Signalubertragungsarchitektur nut einer 
einen Mikrokontroller aufweisenden Sensierungseinheii, 
die ein Schatzmodul enthalt, wobei Mikrokontroller und 5 
Schatzmodul mil einem Mehrbussystem uni- und bidirektio- 
nal Daten austauschen und 

[0013] Fig. 5 eine mil in eine Sensierungseinheit inte- 
griertem Mikrokontroller und Datenbus. 

10 

Ausfiihrungsvarianten 

[0014] Fig. 1 zeigt Aufbau und Funktionsweise eines 
Fahrzeugsystemes, wie es bei heutigen Kraftfahrzeugen An- 
wendung findet. 15 
[0015] Die vom Fahrer 1 ausgehende Sollwertvorgabe 2 
von Signalen fur einen jeweils in einem Fahrzeugsystem 14 
aufgcnommcncn Fahrzcugrcglcr 9 slchcn dcm in cincm 
Steuergerat 6 aufgenommenen Fahrzustandsregler 9 als Ein- 
gangssignale zur Verfugung. Uber externe Sensoren 4, die 20 
Eingangssignale 3 erfassen, werden Ausgangssignale 5 ge- 
neriert, die einem im Steuergerat 6 des Fahrzeugsystems 14 
enihaltenen Schatzmodul 7 zugefuhrt werden. Daneben er- 
halt das Schatzmodul Eingangssignale von Sensoren 16, die 
in das Steuergerat 6 inlegrierl sein konnen. Deren Aus- 25 
gangssignale werden im Steuergerat unmittelbar verarbeitet. 
Die Ausgangssignale 17 der im Steuergerat 6 integrierten 
Sensoren 16 werden aus erfaBten Eingangssignalen 13 gene- 
riert. Steuergerateseitig werden dem Fahrzeugsystem 14 zu- 
geordnete Aktoren 11 beaufschlagt; dazu dienen die Aus- 30 
gangssignale 10 des Fahrzustandsreglers 9 des entsprechen- 
den Fahrzeugsystemes 14. Der mit dem Ansteuersignal 10 
des Fahrzustandreglers 9 beaufschlagte Aktor 11 generiert 
Aktorausgangssignale 12, wie beispielsweise Ansteuersi- 
gnale fur einen Bremskraftverstarker oder eine hydraulische 35 
Bremsanlage in einem Kraftfahrzeug oder den Schlupf oder 
die Momentenverteilung im Antriebsstrang an Haftung zur 
Fahrbahn aufweisende sowie an gerade durchdrehende Ra- 
der des Kraftfahrzeuges. 

[0016] Aus der Darstellung gemaB Fig. 2 geht die Funkti- 40 
onsweise von Fahrzeugsystemen mit Schatzmodulen in ei- 
ner ersten Ausbaustufe naher hervor. 

[0017] Bei der in Fig. 2 dargestellten Systemarchitektur 
werden vom Fahrer 1 durch sein Fahrverhalten Sollwertvor- 
gaben 34 generiert, die den einzelnen in einem Kraftfahr- 45 
zeug aufgenommenen Fahrzeugsystemen 25, 26, 27 bzw. 28 
als separate Sollwertvorgaben zugefuhrt werden. Solche 
Sollwerte konnen beispielsweise der Bremsdruck, derLenk- 
einschlag Fahrgeschwindigkeit, Beschleunigungsverhalten 
oder dergleichen sein. In einem Kraftfahrzeug als Fahrzeug- 50 
sy st erne 25, 26, 27 bzw. 28 vorhandene Systeme konnen 
beispielsweise ein ABS-System, ein ESP-System oder eine 
Traktionskontrolle TCS sein. Jedes dieser angesprochenen 
Fahrzeugsysteme 25, 26, 27, 28 umfaBt eni Steuergerat, wel- 
ches einen Fahrzustandsregler 9 enthalt. In jedem Steuerge- 55 
rat eines jeden der aufgestellten Fahrzeugsysteme 25, 26, 
27, 28 ist dariiber hinaus ein Schatzmodul 7 enthalten. Dem 
Schatzmodul werden Eingangssignale 17 von unmittelbar 
am Steuergerat der einzelnen Fahrzeugsysteme 25, 26, 27, 
28 untergebrachten Sensoren 16 zugefuhrt Ferner werden 60 
dem Schatzmodul jeweils Ausgangssignale 5 eines Sensors 
4 zugefuhrt sowie Sign ale von Einzelsensoren 22, die in ei- 
ner Sensierungseinheit 21 aufgenommen sind. 
[0018] Die in der Sensierungseinheit 21 aufgenommenen 
Einzclnscnsorcn 22 lcgcn uber cine Datcnubcrtragungslci- 65 
tung 23 die Ausgangssignale der Einzelsensoren 22 auf ei- 
nen hier nur schematisch wiedergegebenen Datenbus 20. 
Von diesem zweigen uber individuell konfigurierte Datenab- 
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zweige 24 einzelne Datenubertragungsleitungen seien sie 
bidireklional oder unidirektional konfiguriert zu den einzel- 
nen Fahrzeugsystemen 25, 26, 27 und 28 ab. So stehen samt- 
liche erfaBten Sensorsignale 23 der Sensierungseinheit 21 
fur alle Fahrzeugsysteme zur Verfugung, so daB von Fahr- 
zeugsystem zu Fahrzeugsystem individuell auf den Daten- 
bus 20 zugegriffen werden kann und die einzelnen fur die je- 
weiligen Schatzmodule 7 re leva n ten Informalionen und Da- 
ten zur Bestimmung der augenblicklichen Fahrsituation in 
das Schatzmodul 7 eingehen. 

[0019] In diesem werden von Fahrzeugsystem zu Fahr- 
zeugsystem unterschiedlich RegelgroBen-Istwerte 8 ermit- 
teit, die eingangsseitig den Fahrzustandsregler 9 eines jeden 
der Fahrzeugsysteme 25, 26, 27 oder 28 zugefuhrt werden. 
Je nach Konfiguration der einzelnen Fahrzeugsysteme wer- 
den in den Fahrzustandsreglem 9 Aktoransteuersignale 33 
generiert. Die Ansteuersignale 33, die von Fahrzustandsreg- 
ler zu Fahrzustandsregler 9 pro Fahrzeugsystem 25, 26, 27 
bzw. 28 durchaus unterschiedlich sind, werden den Fahr- 
zeugsystemen 25, 26. 27, 28 jeweils individuell zugefuhrten 
Aktoren 29, 30, 31 bzw. 32 zugeleitet. Die Aktoren generie- 
ren ihrerseits Steilsignale oder Ansteuersignale fur die 
Bremsanlage, die Momentenverteilung im Antriebsstrang 
bei durchdrehenden Radem, die Bremsintervalle ansteu- 
ernde Signale sowie Sign ale in Bezug auf die Lenkeinrich- 
tung. Ferner konnen beispielsweise auch Warn signale durch 
die Aktoren generiert werden wenn festgestellt wird. daB bei 
einer bestimmten Geschwindigkeit der Abstand zum vor- 
ausfahrenden Fahrzeug zu gering geworden ist. 
[0020] Mittels des in den Fahrzeugsystemen 25, 26, 27 
bzw. 28 integrierten Schatzmodul s 7 lSBt sich eine Anpas- 
sung der einzelnen Fahrzeugsysteme an auBere Storungen 
verwirklichen. Die auBeren Storeinflusse sind durch das 
Auftreten von Aquaplaning, durch sich andemde Fahrbahn- 
neigungen, Anderungen in der Fahrbahnbeschaffenheit, auf- 
tretenden Seitenwind, den Abstand zum \fordermann sowie 
der Fahrspurerkennung zu sehen. Mittels des erfindnugsge- 
maB konfigurierten Schatzmodules 7, welches diese auBeren 
Einfliisse sensiert und bei der Ermittlung der augenblicklich 
vorliegenden Fahrsituation beriicksichtigt, werden Regel- 
groBen 8 generiert, die in hohem Ma8e mit den tatsachlichen 
Fahrzustand des betreffenden Kraftfahrzeuges ubereinstim- 
men. 

[0021] Werden die Fahrzeugbewegung sowie die auBeren 
StorgroBen zentral mittels der zur Verfugung stehenden Sen- 
sorik 4, 16, 22 der Sensierungseinheit 21 zentral beschrie- 
ben, konnen diesen Daten alien Fahrzeug aufgenommenen 
Fahrzustandsreglem 9 zur Verfiigung gestellt werden. Das 
Schatzmodul 7 tragt im hohem MaBe dem Umstand Rech- 
nung, daB in den einzelnen Fahrzeugsystemen je nach Kon- 
figuration EingangsgroBen benotigt werden, die von be- 
stimmten Sensoren zur Verfugung gestellt werden. Bei Fort- 
fall der entsprechenden Sensoriken blieben diese Regler 
ohne Eingangssignal und waren nicht im Stande, die ihnen 
zugedachten Aufgaben zuverlassig zu verrichten. Daher las- 
sen sich uber das Schatzmodul 7 in Kenntnis der auBeren 
Storungen und in Kenntnis der fahrerseitig vorgegebenen 
Sollwerte 2, 34 auch Ausgangssignale solcher Sensoriken 
generieren, die im Fahrzeug nicht mehr vorhanden sind, so 
daB die entsprechenden Regler, die diese Ausgangssignale 
als Eingangssignale benotigen, zuverlassig arbeiten. 
[0022] Fig. 3 zeigt die Funktionsweise von Fahrzeugsy- 
stemen, deren Sensierungseinheit ein mit einem Datenbus 
zusammenarbeitendes Schatzmodul enthalt. 
[0023] Auch bei der in Fig. 3 wiedergegebenen Konfigu- 
ration werden Fahrzustandsregler 9, die in unterschiedlichen 
Fahrzeugsystemen 25, 26, 27 bzw. 28 aufgenommen sind, 
mit Sollwertvorgaben 2 seitens des Fahrers belegt. Die ein- 
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zelnen individuellen Fahrzustandsregler 9 generieren an Ak- 
toransteuersignale 33 die jeweiligen Aktoren 29, 30, 31 und 
32, die individuell den einzelnen Fahrzeugsystemen zuge- 
ordnet sind, aufgegeben werden. Die angesprochenen Akto- 
ren 29, 30, 31, 32 der verschiedenen Fahrzeugsysteme 25, 5 
26, 27 und 28 generieren daraus Stellsignale fur nachgeord- 
nete Stelleinheiten. Eingangsseitig werden die Fahrzeugsy- 
stem individuellen Fahrzustandsregler 9 uber Dateniiber- 
tragnugsleitnugen 24 mit Daten gefuttert, die auf einem Da- 
tenbus 20 zur Verfugung stehen. to 
[0024] Der Datenbus 20 seinerseits wird iiber von einer 
modifizierten Sensierungseinheit 35 erhaltene RegelgroBen- 
Istwerten 8 bzw. 37 belegt, welche von einem in der modifi- 
zierten Sensierungseinheit 35 aufgenommenen Schatzmo- 
dul 36 generiert werden. Das in der modifizierten Sensie- 15 
rungseinheit 35 aufgenommene Schatzmodul 36 wiederum 
erhalt seine aussere Einflusse sensierenden, die Beschrei- 
bung der augcnblicklichcn Fahrsituation charaktcrisicrcn- 
den Signale von Sensoren 4, die auBerhalb der Sensierungs- 
einheit 35 angeordnet sein konnen, sowie von in der Sensie- 20 
rungseinheit 35 aufgenommenen Sensoren 16. Die jeweili- 
gen Ausgangssignale 5 bzw. 17 der Sensoren 4 bzw. 16 die- 
nen der dem in der modifizierten Sensierungseinheit 35 auf- 
genommenen Schatzmodul 36 jeweils als Eingangssignale. 
Daraus erimUell das Schatzmodul 36 die auf den Datenbus 25 
20 zur Verfugung zu stellenden RegelgroBen-Istwerte 8 bzw. 
37, die vom Datenbus 20 an individuellen Datenabzweigen 
24 zu den einzelnen auf den Datenbus 20 zugreifenden Fahr- 
zeugsystemen 25. 26, 27 bzw. 28 zur Verfugung gestellt 
werden. 30 
[0025] Die Ermittlung der den augenblicklichen Fahrzu- 
stand charakterisierenden auBeren EinfluBgroBen erfolgt 
demnach durch eine Vielzahl von Sensoren 4 bzw. 16, sei es 
intern oder extern am Fahrzeug, so daB die diese Daten an 
einer zentralen Stelle, d. h. dem Schatzmodul 36 verarbeitet 35 
werden konnen. In diesem werden physikalische GroBen be- 
stimmt, welche als RegelgroBen-Istwerte 8 bzw. 37 den ein- 
zelnen Fahrzustandsreglern 9 der einzelnen Fahrzeugsy- 
steme 25, 26, 27 bzw. 28 aufgegeben werden konnen. Damit 
erfolgt die Ermittlung von physikalischen Basiswerten le- 40 
diglich einmal, so daB eine redundante Ermittlung der Gro- 
Ben in verschiedenen Fahrzeugsystemen 25, 26, 27 und 28, 
die aus bisherigen Losungen aus dem Stand der Technik 
mitunter gleichzeitig erfolgte, nunmehr entfallen kann. Da- 
mit entfallt auch die Notwendigkeit der Zwischenschaltung 45 
von Plausibilitatsabpriifungen, da eine physikalische GroBe, 
die in einem den Fahrzeugsystemen 25, 26, 27 und 28 hier- 
archisch ubergeordneten Schatzmodul 36 ermittelt wird. le- 
diglich mit einem aktuellen Wert belegt ist. 
[0026] Der modifizierten Sensierungseinheit 35 lassen sie 50 
kinematische Sensoren wie beispielsweise Drehraten- und 
Linearbeschleunigungssensoren mit Raddrehzahlsensoren, 
dem Lenkwinkelsensor, dem Vbrdrucksensor, des Bremssy- 
stems sowie sonstigen Sensoren im Fahrzeug, die Aussa- 
genuber den Fahrerwunsch, die Fahrzeugbewegung und die 55 
Fahrzeugumgebung ACC-Sensorik sowie Radar- und Ultra- 
schallsensoren erlauben, zusammenfuhren. Die Informatio- 
nen der angesprochenen Sensoren werden vom gemaB der 
Konfiguration in Fig. 3 ubergeordneten Schatzmodul 36 
verarbeitet und den einzelnen Fahrzeugsystemen 25, 26, 27, 60 
28 iiber individuell vom Datenbus 20 abzweigende Daten- 
abzweige 24 zur Verfugung gestellt 

[0027] Die Konfiguration gemaB Fig. 4 zeigt eine Signal- 
iibertragungsarchitektur mit einer einen Mikrokontroller 
umfassenden Sensierungseinheit, die cin Schatzmodul cnt- 65 
halt, wobei Mikrokontroller und Schatzmodul mit einem 
Mehrbussystem uni- und bidirektional datenaustauschend 
verbunden sind. 
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[0028] Die in der Konfiguration gemaB Fig. 4 dargestellte 
Sensierungseinheit 38, die einen Mikrokontroller enthalt, ist 
mit einer Anzahl von Einzelsensoren 22 versehen. Der Mi- 
krokontroller ubernimmt die Ausgangssignale der einzelnen 
Einzelsensoren als Eingangssignale und verarbeitet diese 
entsprechend. Am Ausgang des Mikrokontrollers stehen als 
Eingangssignale einem Schatzmodul 7 zuzuleitende Signale 
an, wobei der Mikrokontroller e ben falls Daten auf einen 
Steuerbus 40 ausgibt. Eingangsseitig erhalt der Mikrokon- 
troller der modifizierten Sensierungseinheit 38 Daten vom 
Sensorbus 39, die ebenfalls im Mikrokontroller der modifi- 
zierten Sensierungseinheit 38 verarbeitet werden konnen. 
[0029] Mit der modifizierten Sensierungseinheit 38 ge- 
maB der Systemarchitektur nach Fig. 4 lassen sich in den au- 
genblicklichen Fahrzustand beschreibende RegelgroBen auf 
den Steuerbus 40 legen. Es konnen weitere externe Sensoren 
46 vorgesehen werden, deren Ausgangssignale 5 ebenfalls 
cincm Sensorbus 39 aufcrlcgt werden konnen, so daB sich 
weitere Signale zur Charakterisierunng des augenblickli- 
chen Fahrzustandes berucksichtigen lassen. 
[0030] Der parallel zum Sensorbus 39 verlaufende Steuer- 
bus 40 umfaBt Datenaustauschleitungen 45, mit denen in bi- 
direktionaler Richtung Daten einzelnen Fahrzeugsystemen 
41, 42, 43 zur Verfugung gestellt werden konnen. 
[0031] Aus der Syslemkonfiguralion gemaB Fig. 4 geht 
hervor, daB die einzelnen Fahrzeugsysteme 41, 42, 43 ihrer- 
seits eigene Kontroller 44 enthalten konnen. Diesen Kon- 
trollem 44 konnen optional Sensoren 16 zugeordnet sein, 
die die Kontroller mit einzelnen Fahrzeug system imanenten 
Signalen beaufschlagen. Es ist denkbar, die von den Senso- 
ren 16 der einzelnen Fahrzeugsysteme 41 und 42 ausgehen- 
den Ausgangssignale sowohl dem Kontroller 44 als auch di- 
rekt dem Sensorbus 39 zuzuleiten. Die Datenleitungen, mit 
denen die einzelnen Fahrzeugsysteme 41, 42, 43 mit dem 
Steuerbus 40 in Verbindung sind, konnen entweder unidi- 
rektional oder auch bidirektional ausgestaltet werden. Dane- 
ben ist es auch moglich, Aktoren 47 weitere Fahrzeugsy- 
steme direkt mit dem Steuerbus 40 zu verbinden, ohne Zwi- 
schenschaltung eines Kontrollers 44, so daB vom Mikrokon- 
troller der modifizierten Sensierungseinheit 38 ausgehende 
RegelgroBen-Istwerte direkt einzelnen Aktoren 47 aufgege- 
ben werden konnen, die entsprechende Stellsignale oder 
Stellimpulse generieren. Uber enizelne direkt im Mikrokon- 
troller der modifizierten Sensierungseinheit 38 erfolgende 
Verschlusselungsoperationen, konnen die fur die direkt zu 
bedienenden weiteren Aktoren 47 weiterer Fahrzeugsy- 
steme bestimmten RegelgroBen-Istwerte entsprechend ko- 
diert werden, sodaB diese sofort von den entsprechenden 
Aktoren 47 nach in geeigneter Weise erfolgender Adressde- 
kodierung erkannt werden. 

[0032] Es ist auch moglich, uber einzelne Kontrolle 44 
von Fahrzeugsystemen 41 Aktoren 48 gemaB des Master 
Slave-Musters direkt anzusteuern. Neben einer Direktbedie- 
nung einzelner Aktoren 47 weiterer Fahrwerksysteme uber 
den Steuerbus 40, kann auch eine Beaufschlagung der Akto- 
ren 48 gemaB des Master Slave-Systems unter Zwischen- 
schaltung eines Mikrokontrollers 44 wie in Fig. 4 darge- 
stellt, erfolgen. Der Mikrokontroller 44 wird iiber die Aus- 
gangssignale der Sensoren 16 sowie die am Datenbus 40 zur 
Verfugung stehenden Daten beaufschlagt und generiert sei- 
nerseits Ausgangssignale beispielsweise Ansteuerungssi- 
gnale fur einen Aktor 33 zur Ansteuerung des Aktors 48 der 
ausschlieBlich vom Kontroller 44 des Fahrzeugsystems 41 
angesteuert werden kann. 

[0033] Die Fig. 5 zcigt cine vcrcinfachtc Variantc der Si- 
gnalubertragungsarchitektur gemaB Fig, 4 mit in einer Sen- 
sierungseinheit aufgenommenen Mikrokontroller und einem 
Datenbus. 
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|0034] Aus dcr Ausfuhrungsvarianle gemaB Fig. 5 geht 
hervor, daB in dicscm Falle die Sensierungseinheit 38 eine 
Anzahl von Hi n/.el sensoren 22 enthalt, deren Ausgangssi- 
gnale eineni Mi krokoni roller /.uzufuhren sind. Der Mikro- 
konlroller leg! seine en ni Hell en Ausgangssi gnale, die die 
aktuelle Fahrsiiuaiion weiiesigehcnd beschreiben, unidirek- 
tional auf eincn Dal en bus 20. Aufdem Datenbus stehen Da- 
ten zur Verfugnug. die phvsikalische GroBen reprasentieren, 
die fiir die einzclncn Fahrzcugsysicinc 41, 42, 43 Oder fur ei- 
nen direkt bcaufschlagbarcn Akior 47 eines weiteren Fahr- 10 
zeugsystemes relevant sind. Die ein/.clnen Fahrzeugsysteme 
41, 42, 43 konnen mil bidirekiional mil deni Datenbus 20 
kommunizierende Daienlei lunge n 45 versehen sein; sie kon- 
nen allerdings auch wie cxcmpl arise h ani Fahrzeugsystem 
41 ausgefuhrt, unidircktional sein. GemaB dieser in Fig, 5 15 
dargestellteneinlacheren und kosieniiunstigeren Varianteei- 
ner Sysiemarchiiekiur entlallt die /.weiteilung eines Busses 
in eincn Scnsorbus 39 h/v\. eincn Sietierbus 40 gemaB dcr 
Konfiguration aus Fig. 4. Ferncr cnilalll in dcr Variante der 
Systemarchitektur gem UK Kh». 4 die in Kij». 5 dargcstellten 20 
weiteren Sensoren 46. die an Aus^anpssi^nale 5 auf den 
Sensorbus 39 gelegl werden k on men. 

Be zug s/.e i e hen I i si e 

25 

1 Fahrer 

2 Sollwertvorgabe 

3 Eingangssignal Sensor 

4 Sensor 

5 Ausgangssignal Sensor 30 

6 Steuergerat 

7 Schatzmodul 

8 RegelgroBe-Istwert 

9 Fahrzustandsregler 

10 Fahrzustandsregler Ausgangssig nal 35 
HAktor 

12 Aktor Ausgangssignal 

13 Eingangssignal 

14 Fahrzeugsystem 

15 Steuergerat-Sensor 40 

16 Eingangssignal Steuergerat -Sensor 

17 Eingangssignal Steuergerat voni Sensor 16 
18 

19- 

20 Datenbus 45 

21 Sensierungseinheit 

22 Einzelsensor 

23 Ubenragungsleitung 

24 Datenabzweig 

25 Erstes Fahrzeugsystem 50 

26 Zweites Fahrzeugsystem 

27 Wei teres Fahrzeugsystem 

28 N-Fahrzeugsystem 

29 Aktor von 25 

30 Aktor von 26 55 

31 Aktor von 27 

32 Aktor von 28 

33 Aktoransteuerungssignal 

34 Fahrzeugsystemrelevante Sollwertvorgabe 

35 Modifizierte Sensierungseinheit 60 

36 Integriertes Schatzmodul fur Fahrsituationsermittlung 

37 Steuergerat externer Vorgabe von Regler-Istwerten 

38 Sensierungseinheit Mikrokontroller 

39 Sensorbus 

40 Stcucrbus 65 

41 Fahrzeugsystem 

42 Fahrzeugsystem 

43 Fahrzeugsystem 



44 Kontroller 

45 Bidirektionaler Datenaustausch 

46 Weilerer extemer Sensor 

47 Aktor zusatzliches Fahr7.eugsystem 

48 Slave- Aktor zu 41 

Patentanspriiche 

1. Einrichtung zum Bereitstellen von Signalen fur 
Fahrzeugsysteme (25, 26, 27, 28), die unter Beriick- 
sichtigung auBerer Einfliisse Ansteuerungssignale (33) 
fur den Fahrzeugsystemen (25, 26. 27, 28) zugeordnete 
Aktoren (29, 30, 31, 32) generiert, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB ein Schatzmodul (7, 36) Eingangssignale 
(5, 33) von Sensoren (4, 16, 22) fiir auBere Einfliisse er- 
faBt und den Fahrzustandsreglem (9) aller Fahrzeugsy- 
steme (25, 26, 27, 28) die daraus generierten, die au- 
gcnblicklichc Fahrsituation charaktcrisicrcndc Signalc 
(8, 37) zur Verfugung stellt. 

2. Einrichtung gemaB Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB ein Schatzmodul (7) einem jeden Fahrzu- 
standsregler (9) der Fahrzeugsysteme (25, 26, 27) zu- 
geordnet ist und iiber einen Datenbus (20) mil einer 
Einzelsensoren (22) enthaltenden Sensierungseinheit 

(21) koiumuniziert. 

3. Einrichtung gemaB Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Einzelsensoren (4, 22) kinematische 
Sensoren zur Erfassung von Raddrehzahl, Lenkwinkel, 
Bremsvordruck und Schlupf erfassen. 

4. Einrichtung gemaB Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Fahrzustandsregler (9) der Fahrzeug- 
systeme (25, 26, 27, 28) mit Sollwertvorgaben (2, 34) 
des Fahrers (1) beaufschlagt sind und Ansteuersignale 
(33) fur den Fahrzeugsystemen (25, 26, 27, 28) zuge- 
ordnete Aktoren (29, 30, 31 und 32) generieren. 

5. Einrichtung gemaB Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Schatzmodul (36) in einer Sensie- 
rungseinheit (35) aufgenommen ist und via Datentrans- 
fer (24) fur die jeweiligen Fahrzeugsysteme (25, 26, 
27, 28) RegelgroBen-Istwerte (8, 37) auf den Datenbus 
(30; 39, 40) legt. 

6. Einrichtung gemaB Anspruch 5, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB den Fahrzustandsreglem (9), die Ansteu- 
ersignale (33) fiir Fahrzeugsystem individueller Akto- 
ren (29, 30, 31, 32) generieren, die Sollwertvorgabe 
von RegelgroBen (2, 34) direkt und die augenblickliche 
Fahrsituation charakterisierende RegelgroBe (8, 37) 
iiber den Datenbus (20, 39, 40) iibermittelt werden. 

7. Einrichtung gemaB Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Schatzmodul (7) zur Abschatzung 
von den augenblicklichen Fahrzustand charakterisie- 
renden RegelgroBen in einer einen Mikrokontroller 
enthaltenen Sensierungseinheit (38) aufgenommen ist 
und der Mikrokontroller vom Sensorbus (39) Daten 
iibernimmt und Daten auf den Steuerbus (40) legt. 

8. Einrichtung gemaB Anspruch 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Mikrokontroller in einer modifizeir- 
ten Sensierungseinheit (38) Signale der Einzelsensoren 

(22) dem Schatzmodul (7) als EingangsgroBen uber- 
mittelt. 

9. Einrichtung gemaB Anspruch 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB Fahrzeugsysteme (41, 42, 43) KontroUer- 
einheiten (44) enthalten und bidirektional Daten mit 
dem Steuerbus (40) austauschen. 

10. Einrichtung gemaB Anspruch 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB Aktoren (47) von zusatzlichen Fahrzeug- 
systemen unter weitere Aktoren (48) Daten unmittelbar 
vom Steuerbus (40) erhalten oder von Kontrollern (44) 
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einzelner Fahrzeugsysteme (41, 42, 43) unmittelbar be- 
legt werden. 
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